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 要  旨 
 
 近年，多様・複雑化する生産活動の中で，5軸制御加工はその自由度の高さか
ら，効率を格段に向上させることができる付加価値の高い加工機として注目さ
れている．5軸制御加工機の特長を十分に生かし，効率よくかつ安全に利用する
ためにはCAMによる支援が不可欠であるが，5軸制御加工における最大の問題点
である被切削材と工具の干渉を十分に考慮した工具経路を生成できるものは，
ほとんど存在しない．  
 工具干渉回避を実現する工具経路生成法として，2次元コンフィギュレーショ
ン空間を用いた手法が提案されている．しかしながら，これまでの手法は経路
上のいくつかの切削点において決定された工具姿勢を補間して他の姿勢を求め
るものであり，結果として局所的な情報に基づいて工具姿勢を決定しているこ
とに変わりはなく，工具姿勢変化が急激もしくは冗長となる工具経路が生成さ
れてしまう場合があった．冗長な工具姿勢変化は，切削点の前後で工具の切削
形態が大きく異なり，面性状が急変するなどの問題があり，工具姿勢が加工面
に対し一定，もしくは必要最小限の変化であれば，加工面に対する影響を最小
限に抑えることができる．無駄のない最適な工具姿勢変化となる5軸制御加工用
工具経路を得るためには，さらに手法の内容を検討する余地があった．  
 本研究では，まず，2次元コンフィギュレーション空間を用いて1つの経路全
体における干渉のない工具姿勢範囲を求めることにより，経路ごとに加工面に
対し一定，もしくは必要最小限の姿勢変化となる工具経路の生成法を開発し，
この手法により生成した工具経路を用いて加工実験を行うことで，その有用性
を確認した．さらに，手法を拡張し，1つの経路だけなく経路間の連続性，すな
わちピックフィード方向の連続性も考慮することにより，加工面全体における
工具姿勢変化の連続性を考慮した5軸制御加工用工具経路を生成する手法を開
発した．この手法は，加工形状から工具姿勢変化を3つのパターンに自動判別し，
2次元コンフィギュレーション空間を利用することで，形状に適した加工面全体
における姿勢変化を考慮した工具経路を生成することができる．従来の手法と
提案した手法を用いて生成した工具経路の工具姿勢変化を，加工シミュレーシ
ョン結果と比較することにより，提案した手法により生成された工具経路が無
駄のない最適な工具姿勢変化であること確認した．最後に，生成した工具経路
をNCデータに変換し，実際に加工実験を行ったところ，工具送り方向だけでな
くピックフィード方向の工具姿勢変化も加工面性状に影響を与えるという結果
が得られ，均一な面性状となった提案した手法の有用性を確認した．  
 
